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La presente invention est relative aux chariots 
de manutention ou chariots elevateurs dii genre 
de ceux comportant deux hras pour le serrage 
d'une charge, aptes d'une part a etre rapproches 
ou eioignes horizontalement i*un de Tautre en vue 
de la saisie ou de Tahandon d^une charge, et aptes 
d^autre part a subir un deplacement horizontal 
aolidaircment Tun de I'autre, transversalement par 
rapport au chariot, en vue notamment du « ripage » 
d*une charge serree entre cux. 

Si la charge bloquee entre les bras d'un td cha- 
riot subit un deplaceraent ou deport trop conside- 
rable vers Tun ou Tautre cote par rapport au plan 
vertical de symetrie du chariot, celui-ci bascule sur 
ie cote et risque d'endommager serieusement ie 
chariot lui-meme ainsi que sa charge, et de bles- 
ser Ie conducteur. La presente invention se propose 
d*etablir, pour un td chariot, un dispositif perfec- 
tionn6 qui per^oit un te! deport et, quand ce de- 
port a atteint une limite de securite vers Tun ou 
Tautre cote, actionne un dispositif d'avertissement 
et/ou de commande. De preference, ce dispositif 
agit pour empecher tout mouvement des bras qui 
entrainerait une aggravation du deport. On evite 
ainsi Ie risque de basculement du chariot 

L'invention part de la constatatibn que pour la 
grande majorite des charges usuelles, le centre de 
gravite de la charge se trouve situe sur le plan 
vertical equidistant des deux bras, c*est-a-dire Ie 
plan mediateur de ceux-ci, ou au voisinage inime- 
dkt de ce plan. 

En consequence, Tinvention a pour objet un cha- 
riot de manutention ou elevatcur du genre sus- 
deiini, remarquable notamment par la presence 
de moyens decelant un deplacement transversal 
(ou deport) du plan mediateur des deux bras d'un 
cote ou de I'autre du plan de symetrie du cha- 
riot et agissant, quand ce deport a atteint une limite 



de securite prevue, sur des moyens avertisseurs 
et/ou sur des moyens interdisant tout nouveau 
mouvement des bras q[ui tendrait a aggraver ie 
deport. 

Comme c'est Ie deplacement du plan mediateur 
des bras qui est decele, le dispositif n*agit pas 
lorsque les bras se rapprochent ou s'ecartent Tun 
de Tautre a des vitesses egales pour saiair ou lib£* 
rer une charge, car alors ieur plan mediateur con- 
serve une position constante. On voit done que le 
dispositif objet de Tlnvention distingue entre les 
mouvements de nature a provoquer un d6place- 
ment transversal du plan mediateur des bras, c*eBt- 
a-dire un deport de ceux-ci, des mouvements de na- 
ture a iaisser ce plan .immobile, de sorte que lea 
manoeuvres correspondantes des bras, notamment 
Ieur ecartement en vue d'encadrer une charge de 
grande largeur, ne sont nuUement g8n&. 

Le dispositif objet de Tinvention est tout spe- 
cialement applicable aux chariots equipes de verina 
a fluide comprime pour la commande des bras, 
et diverses particularites relatives a la coordination 
de ce dispositif avec les circuits a fluide de ces 
verins constituent des dispositions inventlTes impor- 
tantes. 

C'est ainsi que, selon un agencement connii de 
ces circuits a fluide, on emploie les memes verins 
tant pour executer tons les mouvements solidaires 
de bras (ripage d'une charge) que lea mouvements 
de rapprochement et d*ecartement (serrage et aban- 
don d'une charge) ; pour cela, on branche les ve- 
rins en serie.dans le premier cas (ripage), en paral- 
lel e dans le second. Quand les verins sont branches 
en parallele et qu'on les deplace pour salsir une 
charge, il peut arriver que le plan mediateur des 
bras subit un deplacement transversal par rapport 
au chariot en raison d'un deplacement inegal des 
deux bras, du par exemple a ce que Tun de ceux- 
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ci vient au contact de la charge avant I'autre, tout 
le fluide mo^eur etant alors envoye dans le verin 
commandant cet autre bras. Si ce depkeement 
transversal du plan mediateur des bras est trop 
grandy la charge est sabie dans une position telle 
que son centre de gravite se trouve deporte d'une 
distance depassant !a limite de securite. Le disposi- 
tif objet de Tinvention evite egalement cette possi- 
bilite : en eSet, le deport du plan mediateur au- 
dela de sa limite de securite est pergu et arrete le 
deplacement rdatif des bras avant que le deport 
de lenr plan mediateur n'ait depasse ladite limite. 
Ledit dispositif agit bien entendu egalement dans 
le cas ou le deport du plan mediateur des bras 
est du au mouvement solidaire des deaz bras par 
les deux verins alors branches en serie. 

On va maintenant decrire qudques modes de rea- 
lisation de Tinvention, choisis k titre d'exemples 
niAement limitatifs, et represoites au dessin annexe 
sur iequel : 

La fig. 1 est une vue en perspective d*un cha- 
riot elevateur a bras serre-charge commandes par 
verins hydrauliques^ et equipe d*un dispositif de 
conunande perfectionne suivant Tinvention; 

La fig. 2 est une vue partielle en elevation de 
face, a plus grande echeile, de la partie du cha- 
riot comprenant les bras, et montrant un mode 
de realisation prefere des moyens deceiant le de- 
port du plan mediateur de ceux-ci; 

La fig. 3 est one coupe suivant 3-3, fig. 2; 

La fig. 4 est une coupe suivant 4-4, fig. 2 ; 

La fig. 5 est une coupe suivant 5-5, fig. 2 ; 

La fig. 6 est ime vue analogue a celle de la 
fig. 2, mais montrant les bras ecartes au maximum, 
symetriquement de part et d*autre du plan vertical 
de symetrie du chariot; 

La fig. 7 est encore analogue a la fig. 2, mats 
montrant les bras deplaces solidairement vers la 
droite jnsqu'a la limite de securite, le dispositif de 
commande de Tinvention etant alors actionne pour 
empecher tout nouveau deplacement dans ce sens; 

La fig. 8 montre en perspective une partie du me- 
canisme detecteur de deport de la fig. 2; 

La fig. 9 est une coupe par 9-9, fig. 6; 

La fig. 10 est une vue, en grande partie schema- 
tiqne, des circuits de commande hydraullque des 
mouvements des bras; 

La fig. 11 est une vue analogue a celle de la 
fig. 2, dans le cas d'une variante du dispositif de- 
tecteur de deport; 

La fig. 12 est analogue a la fig. 2 montrant une 
autre variante des moyens deceiant le deport; 

La fig. 13 enfin est une vue analogue a la fig. 2 
montrant encore une autre variante des moyens 
detecteurs de deport. 

Le dispositif objet de Tinvention est applique, 
selon la figure 1, a un chariot Sevateur T d*un 
type qui a fait Tobjet du brevet americain 



2.795.346; ii doit etre entendu cependant que rin- 
vention est applicable a des chariots de manuten- 
tion de types tres divers. 

Le chariot lui-meme, dont la construction ne fait 
pas partie de Finvention, comprend d'une maniere 
generate un page ou bloc elevateur, ou bloc porte* 
charge 10, monte a coulissement vertical sur un 
mat 11 constitue par deux montants primaires 
fixes 12 et deux montants secondaires mobiles 13. 
Le bloc 10 avec les montants secondaires 13 sont 
commandes en coulissement vertical par Tintenne- 
diaire de chalnes 14 par un verin hydrauiique 
IS d*une maniere bien connne. 

Le bloc elevateur 10 porte deux bras 16 et 17 
pour le serrage de la charge, montes de maniere 
a pouvoir se deplacer transversalement par rapport 
au bloc 10, de maniere a pouvoir d*une part, 6tre 
animes de deplacements relatifis de rapprochement 
ou d'ecartemmt mutuels afin de bloquer entre eux 
une charge ou de la liberer et d'autre part, d*un 
deplacement transversal solidaire pour permettre 
la mise en place et Tenlevement ou ie ripage de la 
charge. 

Pour permettre ces deplacements transversanz, 
le bras 16 est avantageusement monte au moyen 
de deux arbres. Tun superieur 18 Tautre inferieur 
19, dont les extremites sont solidaires du bras 16 
et qui coulissent par leur extremite dirigee vers 
le milieu du chariot dans deux paliers tubulaires 
correspondants 20, 21. Ces paliers sont solidaires 
du bloc porte-charge 10. 

De meme, le bras 17 est porte par deux ar- 
bres horizontaux 22, 23 coulissant dans des pa- 
liers 24, 25 solidaires du bloc 10. 

Les deplacements du bras 16 sont commandes 
au moyen d'un verin hydrauiique horizontal 26 
dont le cylindre est solidaire du bloc 10 et 
dont la tige 26a est fixee an bras 16. De meme, le 
bras 17 est commande en deplacement transversa 
au moyen d'un verin hydrauiique horizontal 27 sy- 
metrique du premier, dont le cylindre est soli- 
daire du bloc 10 et la tige 27a est fixee au bras 17. 
Cette disposition est scheroatisee a la fig. 10. 

Les deux verins 26, 27 peuvent etre comman- 
des soit pour communiquer aux bras 16, 17 un 
deplacement relatif permettant de saisir ou de libe- 
rer une charge, soli pour leur communiquer une 
translation d'ensemble dans un sens ou Taotre par 
rapport au chariot. Le circuit de commande destine 
a permettre ce fonctionnement a ete represent^ a 
la figure 10, Le circuit represoite a titre d'exem- 
ple est analogue a celui decrit au brevet americain 
precite, sauf qu'il lui a ete adjoint, conformcment 
a un mode de realisation de la presente inven- 
tion, un ensemble de valve 28 comprenant deux 
clapets a bille 29, 30 independants, que des res- 
sorts 31, 32 soUicitent vers leur position de fcr- 
meture. Comme on le verra plus loin, la ferme- 




ture de Tun ou de Tautre de ces deux clapcls 
29, 30 interdit le deplacement de la charge dans 
i'un ou Tautre sens au dela d*une Hmite pres- 
crite. 

L*ouverture el la fermeture des dapets 29, 30 
sont oommandees par un organe mobile 33, en 
forme de rampe ou came, par IMirtermediaire de 
teviers articules 34, 35 dont rextremite basse 
porte des galets 68» 69 ronknt sur la came et qui 
agissent d'autre part, sur une tige pouseoir 36, 37 
commandant la levee de la bille du dapet corres- 
pondant Lorsque la came 33 est centree par rapport 
an plan de symStrie du chariot, elle maintient les 
leviers 34, 35 et les poussoirs 36, 37 a une posi- 
tion pour laquelle les billes des deux dapets 29, 30 
sont levees de leur siege, comme le montre ia fig. 
10. Le deplacement de la came 33 d'une distance 
dfterminle vers la droite ou la gauche Ifbhre le le- 
vier 34 ou le levier 35 pour permettre la descente 
de la tige 36- ou de la tige 37 et Tapplication de 
la bille du dapet 29 ou 30 sur son si^ge par 
le ressort associe, empechant alors tout deplace- 
ment anpplementaire, dans le sens conaid6r£, du 
plan mediateur ou segment joignant les deux bras. 

On verra plus loin que la came 33 est mue par 
un mecanisme detecteur decdant le deplacement 
transversal du plan mediateur du segment joignant 
les bras 16 et 17 et, a la suite d'un tel deplace- 
ment, deplace la came 33 pour liberer le dapet 
29 ou 30 comme on vient de le dire. Si, an con- 
traire, les .bras 16 et 17 se rapprochent ou s*eIoi- 
gnent I'un de I*autre k des vitesses egales, le plan 
mediateur des bras ne se deplace pas, et la came 
33 ne subit alors aucun deplacement sous Teffet 
du dispositif detecteur. On peut done modifier 11* 
brement la distance separant les bras sans provo- 
quer la fermeture de I'un des dapets 29, 30. 

Lorsque ces clapets 29, 30 sont ouverts (fig. 10), 
fe fonctionnement du circuit hydraulique com- 
mande est identique a celui decrit daiis le brevet 
pr6cit6. Cest ainsi que si Ton veut ecarter les bras 
16, 17 pour liberer une charge, ou pour mettre les 
bras en place pour encadrer et satsir celle-ci, on 
imprime k un tiroir 39 faisant partie d*un dis- 
tributeur 38 un deplacement ascendant k partir de 
la position neutre representee fig. 10 pour mettre en 
liaison une conduite 40 provenant d'une pompe 41 
avec une conduite 42. Celle-ci admet alors le fiuide 
sous pression dans une valve 43 de maniere k re- 
pousser un pistonnet 44 de celle-ci pour decoller 
de son si^ge un clapet a bille 45; en meme temps, 
la pression ainsi admise fait decoller de leurs sie- 
ges deux billes de clapet 46 et 47. Les deux v6rins 
26 et 27 se trouvent des lors branches en paral- 
lUe sur la pompe 41, et le flnide sous pression 
envoy6 dans la valve 43 f ranch it d*une part, le 
clapet 47 et entre par une conduite 49 dans Vex- 
tr6mit6 droite du verin 26 et franchit, d*autre part. 
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le dapet 46 pour entrer par une conduite 49 dans 
Textremite gauche du verin 27 : les v^rins icartent 
alors les deux bras 16, 17. Le fiuide s'echappant 
du v6rin 26 retoume au reservoir 54 par une 
conduite 50, le dapet k biHe 29, une conduite 51, 
le dapet a biHe 45 decon^e a ce moment, une 
conduite 52, le distributeur 38 et une condiiite S3. 
L*echappement du venn 27 se fait de meme par 
une conduite 55, le dapet 30, un passage 56 de la 
valve 28, la conduite 51, le dapet 45, la conduite 
52, le distributeur 38 et une conduite 53. 

Pour lapprocher au contraire lee bras 16 et 17 
en vue de serrer une charge, on provoqne la d» 
cente du tiroir 39 du distributeur 38 (k partir de ia 
position de la fig. 10) ; ceci met en liaison k con- 
duite de refoulement 40 de la pompe 41 avec la 
conduite 52 aboutissant k un autre orifioe d'admis:. 
sion de la valve 43. Ceci provoque la lev^ d*iin 
clapet k bfile 45, et agit sur denz platonneta 57 et 
58 pour provoquer la lev6e des dapets 46, 47. 
Les v6rins 26 et 27 sont en consequence de nouveau 
branches en paraBSe, mais cette fois radmission 
du fiuide moteur se fait par rextremit6 gauche da 
v6rin 26 par le dapet k blDe 45, la conduite 51, le 
clapet a bille 29 et la conduite 50, et d'autre 
part, par I*extr6mil6 de droite du veiin 27 par le 
dapet 45, la conduite 51, le dapet 29, le pasaage 
56, le dapet 30 el la conduite 55 ; les v6rina provo- 
quent alors le rapprochement des deux braa 16 et 
17. Le fluide s*ediappant de la droite du v6rixt 26 
retoume au r6servoir 54 par la conduite 48, le da- 
pet k biHe 47 ouvert k ce moment, la conduite 42, 
le distributeur 38 et la conduite 53; il s*£chappe de 
la gaudie du verin 27 par la conduite 48, le da- 
pet k bille 46 ouvert a oe moment, la conduite 42. 
le distributeur 38 et k conduite 53. On remar- 
quera qu'en cas de resistance oppos^ au deplace- 
ment de I'un des bras 16 ou* 17, par exemi^e si 
fun des bras rencontre la charge avant Tautre, k 
totalite du fiuide moteur peut passer par le passage 
56 vers le verin 26 ou 27, qui commande cet autre 
bras, cda jusqu*& oe que la preadon ezercee par 
les deux bras sur la charge sdit devenue igaSiB. 
n est dcmc possible que le plan mediateur des 
bras se d6pkce vers I'un ou Taotre cote du plan 
de symetrie du chariot meme pendant Taction des 
deux v6rins en parall^e, lors du rapprochement 
des deux bras 16, 17. Comme on le verra d-icBBOOB 
en detail, le dispositif de commande objet de Tin- 
vention limite un td depkcement transversal du 
plan mediateur des bras aussi bien que cdui qui 
resulterait du fonctionnement des deux v&ins 
branches en serie pour imprimer aux deux bras un 
deplacement solidaire. 

Pour brancher les verins 26, 27 en sirie afin 
d'imprimer aux braS^ un deplacement solidaire vers 
la gauche, suivant la fig. 10, on imprime rni mou- 
vement de descente & un tiroir 59 du distributeur 
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38; ceci met en liaison la conduite de refoulement 
40 de la pompe 41 avec une conduite 60 rac- 
cordee a une conduite 48 aboutissant k l*extr€mite 
droite du verin 26; celui-ci imprime alors au bras 
16 un deplacement vers la gauche. Du cote gau- 
che du c^indre de verin 26, le fluide s^echappe 
par la conduite 50, le clapet a bille 29, le pas- 
sage 56, ie clapet 30 et la conduite 55 pour passer 
dans rextremitS iroite du cylindre de verin 27, 
qui imprime des lors au bras 17 un deplacement 
a la meme vitesse que celui dont est amene le 
bras 16, et dans le meme sens; les deux bras 
se deplacent alors en bloc vers la gauche. De la 
gauche du verin 27, le fluide retoume au reser- 
voir 54 par la conduite 49, une conduite 61, le 
distributeur 38 et la conduite 53. 

De meme, pour imprimer aux deux bras un de- 
placement solidaire vers la droite, on provoque la 
montee du tiroir 59 du distributeur 38 pour met- 
tre en communication la conduite d'alimentation 
40 avec une conduite 61 reliee k la conduite 49 
aboutissant a Textremite gauche du c}^indre de ve- 
rin 27; celui-ci deplace le bras 17 vers la droite. 
De la droite du c^indre de verin 27, le fluide 
s'echappe par la conduite 55, le clapet 30, le pas- 
sage 56, le clapet 29 et la conduite 50 pour pas- 
ser dans Textremite gauche du cyiindre de verin 
26, qui imprime au bras 16 un deplacement dans 
le meme sens et a la meme vitesse que celui 
dont est anime le bras 17. De la droite du cy- 
lindre de verin 26, le fluide retoume au reser- 
voir 54 par la conduite 48, la conduite 60, le dis- 
tributeur 38 et la conduite 53. 

II est aise de comprendre que si la came de com- 
mande 33 se trouve ^rtee de sa position cen- 
tree, d'une distance sufiisante vers la droite (selon 
la fig. 10) pour liberer le levier 34 et le pous- 
soir 36, le clapet 29 se fermant alors sous Tac- 
tion du ressort 31, le fluide sous pression ne pent 
plus passer de I'extremite droite du cylindre de ve- 
rin 27 par la conduite 55, le passage 56 et la con- 
duite 50 vers la gauche du verin 26, de sorte 
que le deplacement solidaire des bras 16 et 17 
vers la droite se trouve arrete. Cependant, le fluide 
pent s'ecouler dans Tautre sens en deoollant la 
bille du dapet 29, de sorte qu'il resle possible 
soit de deplacer les bras 16, 17 solidairement 
vers ..la gauche, soit de les ccarler pour liberer 
la charge, malgre la fermeture du clapet 29. 

Si, de meme, la came 33 est deplacee vers la 
gauche sufiBsamraent pour liberer le levier 35 et le 
poussoir 37 et permettre la fermeture du clapet 30 
sous I'efiFet de son ressort 32, le fluide sous pres- 
sion ne passe plus de la gauche du verin 26, 
par la conduite 50, le clapet 30, le passage 56 et 
la conduite 55 vers la droite du verin 27; le depla- 
cement solidaire des deux bras vers la gauche se 
trouve alors arrite. Mais comme le fluide pent lou- 




jours s'ecouler en sens inverse en decollant le da- 
pet 30, 11 reste possible de deplacer les bras en 
bloc vers la droite, ou encore de les ecarter pour 
laisser tomber la charge, malgre la fermeture du 
clapet 30. 

Conformement a Tinvention, la came de com- 
mande 33 ne s'ecarte de sa position moyenne que 
sous Teffet d^un deplacement du plan mediateur des 
bras 16 et 17, au-dela d'une certaine distance de 
securite, determinee par la longueur du profit de 
la came 33. On rappelle que ledit plan media- 
teur du segment joignant les deux bras contient, 
dans le cas usuel, le centre de gravite de la charge. 
Si ladite position est depassee, Ih came agit comme 
on I'a decrit pour interdire tout deplacement ulte- 
rieur dans le meme sens. 

On pent done commander les verins 26, 27 de 
maniere a imprimer aux bras 16, 17 soit vm depla- 
cement transversal solidaire^ soit un rapproche- 
ment, aussi longtemps que ie plan mediateur des 
deux bras n*a pas depasse, d'un cdte ou de Tautre 
la position de securite pre\'ue par rapport au plan 
de symetrie du chariot. II convient a cet egard de 
remarquer que si, apres avoir ecarte les bras pour 
encadrer une charge puis les avoir rapproches pour 
la saisir, I'un des bras rencontre la charge avant 
Tautre et voit son deplacement arrete, I'autre bras 
poursuit son mouvement vers la charge afin d'assu- 
rer le serrage. Mais si, avant que le deuxieme bras 
n'ait lui-meme atteint la charge, le plan media- 
teur des bras s'^est deplace de la distance de secu- 
rite vers Tun ou Tautre cote du plan de syme- 
trie en raison de la poursuite du mouvement du 
second bras alors que le premier reste immobile, 
le clapet 29 ou 30 se ferroe, arretant le mouve- 
ment dudit second b^s; il est done impossible de 
serrer la charge pour Tenlever dans une position 
pour laquelle il existerait un deport dangereux 
par rapport au plan de symetrie du chariot. Le 
conducteur de celui-ci doit alors reorienter le chariot 
par rapport a la charge pour venir la saisir dans 
une position a laquelle son centre de gravite se 
trouve a I'interieur des limites de securite. 

On voit sur les fig, 1 a 9 le montage de la valve 
28, de la came de commande 33, des leviers 34-35, 
ainsi qu'un mode de realisation prefere du meca- 
nisme detecteur de deport et de commande de la 
came 33. 

La valve 28 (voir notarament les fig. 1 et 2) est 
montee sur le bras vertical 62 d*un support en 
equerre 63, sur Ie plan vertical de symetrie du 
chariot, au-dessus de la came 33. L*equerre 63 
(voir aussi la fig. 4> est avantageusement fixee sur 
le couvercle 64 du bloc elevateur 10. Les leviers 
34 et 35 commandant la valve 28 sont articules 
sur des axes 65 et 66 (voir aussi la fig. 9) 
montes entre le bras vertical 62 de Tequerre 63 et 
une plaque 67 flxee par des vis 68 a la face 



anterieure de la valve 28 (voir fig. 2). L'extre- 
mite basse de chaque levier 34, 35 porte un galet 
68, 69 roulant sur la surface de la came 33, tandis 
que leor extremite haute 70, 71, amincie et deportee 
(voir fig. 9) de maniere a pouvoir se loger 
dana rencombrement en largeur de la valve 28, 
peut porter contre la surface inferieure de celle-ci 
de maniere a limiter le debattement angulaire des le- 
viers et la descente des galets 68, 69. Ces ieviers 
34, 35 portent d*autre part des boidons 72, 73 
(voir fig. 10) agissant sur I'extremite basse des pous- 
soirs 36, 37 et mobiles pour pennettre le reglage 
de ces poussoirs en position verticale. 

Comme le montrent notamment lea fig. 2, 4 
et 5, le montage de la came 33, en vue de ses de- 
placements horizontaux, peut avantageusement se 
faire par Tintermediaire d^un coulisseau horizon- 
tal 74 coulissant dans iin couloir ou palier tubu- 
laire 75. Celui-ci est fixe au bras vertical 62 du 
support en equcrre 63 par deux ctriers 76 en forme 
de et prescnte le long de son cote anterieur 
une fente horbontale continue 77. La came 33 est 
fiz^e au coulisseau 74 par un bras 78 fixe k la 
came par des boulons 79 et au coulisseau par des 
boulons 80 passant par la fente 77 du couloir tubu- 
laire 75. Les boulons 80 portent des manchons 
80^ qui portent contre les parois de la fente 77 
pour eviter les torsions du coulisseau 74 a Tinte* 
rleur du couloir 75 tout en permettant les trans- 
lations horizontales du coulisseau 74 et de la came 
33 le long du bloc elevateur 10. 

Le dispositif detecleur de deport assurant les 
deplacements de la came 33 lors des deplacements 
dii plan m^iateur des bras 16, 17 comprend (voir 
fig. 1, 2, 3 et 4) une chaine sans fin 81 passant 
autour de deux roues dentees 82 et 83 montSes 
aux deux extremites du coulisseau 74 par des axes 
84, 85. 

Une tige ou tringle 86 (voir fig. 1, 6 et 7), fixee 
par une extremite au bras 17 au moyen de vis 87, 
est fixSe par son autre extremite au brin superieur 
de la chaine 81 par un goujon 88. Ce goujon (voir 
fig. 8) est pour cela fixe a une pince 89 fixSe cUe- 
meme a rextremite de la tringle 86 par une vis 90, 
et traverse deux maillons speciaux 91 de la chaine 
81 ainsi que Fextremite de la tige 86. Un maillon 
reglable 92 (fig. 8) peut egalement fetrc prevu pour 
permettre le .reglage de la tension de la chaine 81. 

Au bras 16 (voir fig. 1, 6, 7) est d'autre part 
fixee par des vis 94 I'extremite d'une tringle 93 
analogue a 86, dont I'autre extremite est attachee 
au brin inferieur de la chaine 81 par nn goujon 
95. Grice a celte disposition, les mouvements de 
rapprochement et d^ccartemenl des bras 16 et 17 a 
vilesses egales engendrent des efforts egaux et de 
signe conlraire appliques aux deux brins, haut 
et has, de la chaine 81, par I'intermediaire des trin- 
gles 86 et 93, et il s'ensuit un deplacement de la 



_ 5 — ^1.317.4991 

chaine 81 sur ses pignons 82 - 83 cependant que 
le coulisseau 74 et la came 33 restent immobilea. 
Si, au conlraire, les deux bras 16 et 17 subissent 
une translation solidaire dans Tun ou I'autre sens, 
les efforts appliques a la chaine 81 par les trin- 
gles 86 et 93 sonl egaux et de meme sens, de sorte 
qu*il se produit alors un deplacement transversal 
du coulisseau 74 et de la came 33, ma is aucun 
deplacement de la chaine 81 sur ses pignons 82 
et 83. De meme, si les bras 16 et 17 se depla- 
cent a des vitesses difi^rentes; il se produit un de- 
placement de la chaine sur ses pignons 82, 83, ainsi 
qu'une certaine translation du coulisseau 74 avee la"" 
came 33, trandation dont Tamplitude depend de 
Tecart entre les vitesses des bras. 

On voit done que le coulisseau 74 et la came 
33 qui en est solidaire ne se deplacent qu'a la suite 
d'une tranriation solidaire des bras 16 et 17,' 
lors du ripage d*une charge notamment, ou encore 
lorsqu'un bras se dcplace par rapport a Tautrc de 
maniere a entrainer une' translation du plan m6- 
diateur du segment joignant les bras. Au contraire, 
la came 33 reste immobile lorsque les bras se rap- 
prochent ou s'eloignent i'un de I'autre a des vitesses 
egales. Si done les bras 16 et 17 sont deplaces 
par les verins 26 et 27 a des vitesses scnsiblcnicnt 
egales, il n'en resulte aucun deplacement sensible 
de la came 33, et aucun des deux dapets a bills 
29 ou 30 du bloc 28 ne se ferme pour interrompre 
le fonctionncment de I'un des verins 26, 27; les 
bras 16 et 17 peuvent alors Stre d^placfe au mo^en 
des verins a partir de leur position rapproch6e 
(fig. 2) jusqu'a une position d'ecartement ma- 
ximal (fig. 6). 

Si, au contraire, il se produit un deplacement 
lateral du plan mediateui des bras, qud que soit 
d'ailleurs Tecartement entre les bras au nnoment 
considcre, la came 33 se deplace du fait de ce de- 
placement, et si celui-ci est suffisant pour le d6den- 
chement de Tun des deux Ieviers 34. 35 (fig. 7), 
I'un des deux dapets 29, 30 est actionne pour 
arreter le deplacement dans le sens ou 0 se pro- 
duit. Le dispositif limite ainsi la trandation du 
plan mediateur des bras a une certaine distance 
de security de part ou d'autre du plan de sjm& 
trie du chariot, que cette translation soit due au 
mouvement solidaire des deux bras ou qu'eDe soit 
due a un deplacement inegal des deux bras lors 
de la saisie d'une charge, Cependant, le fluidc peut 
toujours s'eoouler vers les verins 26 et 27 pour per- 
mettre le deplacement ^obal des deux bras 16, 17 
en sens inverse, ou I'ecartement des braa pour 
laisser tomber la charge, cet ecoulement du fluide 
etant pennis par la levee du dapet 29 ou 30 
(suivant celui qui avait etc fcnnfi), sous la prca- 
sion du fluide. 

Le mecanisme reprcscnte aux fig. 1, 9 et com- 
prenant la chaine sans fin 81 et les tringjes 86, 93, 
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est un mode de realisation prefere de dispositif de- 
tectear de deport, car fl est simple et facile a 
entretenir. II doit cependant 8tre entendu que i'on 
pourrai concevoir et realiser dans ce but bien des 
mecanismes differents. Les fig, 11, 12, 13 en mon- 
trent trois variantes a titre d'ezemple. 

Dans la variante de la fig. 11, ia chaine 81 
et les pignons 82 et 83 du roode de realisation 
qu*on vient de decrire ont £te remplaces par un 
profile en U 90 fixe au curseur on coulisseau 74 et 
portant une eerie de pignons 97 de grand diametre 
en prise avec des pignons 98 de plus petit dia- 
metre. La came 33 est avantageusement fixee a la 
partie superieure du profile 96. Les tringles 86 et 
93 du premier mode de realisation ont ete rem- 
placees ici par des cremailllrea 99 et 100 fix6es res- 
pectivement aux deux bras 17 et 16 et engrenant 
avec la partie peripherique snperieure et inferieure, 
respectivement, des pignons 97 de grand diametre. 
Les petils pignons 98 aasurent la simidtaneite de 
la rotation des pignons 97 dans le mime sens. 

Lorsque les bras 16, 17 se rapprochent ou s'£- 
cartent k vitesse ^gales, les pignons 97 sont sim|de- 
ment entraines en rotation par les cremailleres 99 
et 100, et le profile 96 dont la came 33 est soli- 
daire reste immobile. Si les bras 16 et 17 se d£pla> 
cent solidairement, les pignons 97 ne tooment 
pas car les e£Forts k eux appliques par lea cre- 
mailleres 99 et 100 sont egaux et de meme sens; 
le profile 96 el la came 33 s'animent alors d*une 
translation par rapport an cbariot et au bloc £leva- 
teur 10. Si les bras se deplacent a des vifcesses 
di£Ferentes, il se produit a la fois une rotation 
des pignons 97 et un deplacement transversal qui 
depend de Tecart entre les vitesses des deux bras. 
Si la translation de la came 33 est suflisante pour 
dedencher Tun ou Fautre des leviers 34, 35, le cla- 
pet 29 ou 30 correspondant se ferme, arretant la 
translatfon des bras dans le sens consid6re de la 
maniere iSjh decrite. 

Dans la variante de la fig. 12, les tringles 86 et 
93, la cbaine 81 et les pignons 82, 83 du premier 
mode de realisation ont ete remplaces par un em- 
biellage 101 du genre € ciseaux - de - Nuremberg >, 
articule en son point central par im axe 102 sur le 
support 78 par lequel la cane 33 est fizee au 
coulisseau 74, et dont les deux points extremes 
sont relies aux bras 16 et 17 par des axes 103 
coulissant dans des guidages ou fentes 104 prati- 
quees dans les supports 105 fixes auxdits bras. Le 
coulisseau 74 avec ses paliers 75 est de preference 
monte sur le bloc elevateur 10 a un niveau plus 
bas que dans le eas du mode de realisation des fig. 
1, 9, afin de permettre le montage de rembiellage 
101 en position centrale et symetrique, dans la di- 
rection verticaie, par rapport aux bras 16, 17. 

Lorsque les bras 16 et 17 se rapprocbent ou s'e- 
cartent a vitesse 6gale, de sorte que le plan m6dia- 



teur de ces bras ne se deplace pas par rapport an 
chariot, Tembiellage 101 se deforme aimpleoent 
de part et d'autre du pivot central 102, et le coulis- 
seau 74 portant la came 33 reste immobile; mais si 
les deux bras 16 et 17 se deplacent solidairement 
dans un sens ou Tautre, ou encore si les deux bras 
se deplacent a des vitesses differentes, de aorte 
qu*il se produit une tran^ation dudit plan media- 
teur par rapport au chariot, le coulisseau 74 
avec la came subit une translation transversale 
dans un sens ou Tautre par rapport au chariot 
et au bloc ^evateur 10 sous Taction de rembiel- 
lage 101. Quand la distance dont s*est ^eplac^e 
ia came 33 est devenue sufiisante pour liberer Tun 
ou Tautre des deux leviers 34, 35, le clapet 29 
ou 30 se ferme et arrSte la translation des bras 
comme on Ta deja decrit. 

Selon la variante de la fig. 13, les tringles 86 
et 93, la chaine 81, les pignons 82 et 83, le coulis- 
seau 74 et la came 33 du mode de realisa- 
tion des fig. 1, 9 sont remplaces par un organe 
de commande en forme de barre 106 portant k 
chaque extremite une poulie 107, 108, et un con- 
tact a mercure 109, 110 au voisinage de chaque 
poulie. Un ressort de tension 111, fixe par son eztr^ 
mit§ basse au converde 64 du bloc d£vatenr 10 est 
articule par son extremite haute au milieu de la 
barre 106. Un cable souple 112, attache par une 
extremite i la partie superieure du couverde 64, 
passe autour de la poulie 107 et d'une poulie de 
renvoi 113 fixee au couvercle 64 pour venir s'atta* 
cher par son extremite libre au bras 16. Un autre 
cable analogue 114, fixe d*une part k la paitie su- 
perieure du couvercle 64 passe autour de la poidie 
et d*une poidie de renvoi 115 fixee au couverde, 
et est ancre a I'aulre extremite du bras 17. 

Quand les deux bras 16 et 17 se rapprochent on 
s*ecartent k des vitesses egales de sorte que leur 
plan mediateur reste immobile, ia barre 106 reste 
horizontale, se depla^ant paralleletnent k dle-me- 
me dans la direction verticaie par extension ou 
contraction du ressort 111 lorsque les bras s*ecar- 
tent ou se rapprochent. Mais si les bras 16 et* 
17 sont deplaces solidairement, ou encore se de- 
placent a des vitesses differentes, de maniere que 
leur plan mediateur subit un dq)lacement, la barre 
108 sMncline dans un sens qui depend du sens de 
deplacement dudit plan. 

Pour une indinaison suffisante de la barre 106, 
I'un des deux contacts a mercure 109, 110 se ferme^ 
excitant Tun des deux solenoTdes 116, 117 asso- 
cies aux deux poussoirs 36, 37 des dapets 29, 30 
de maniere a attirer Tun de ces poussoirs et fer- 
mer le dapet 29 ou 30 correspondent, arretant 
la translation des bras dans le sens considere. 

te circuit du solenoide 116 pent etre muni 
d'une lampe 118 et d'un klaxon d'alarme 121 qui, 
a la fermeture de Pun ou de Tautre des contacb 




109, 110 avertissent ie conducteur du chariot du fait 
que le plan mediateur des deux bras a etteint sa 
limite de securite. Le conducteur peut alors even- 
tueliement agir k la main sur la valve 30 (fig. 10) 
pour arreter le deplacement des bras dans le sens 
on il se produit, en cas de defaut de fonction- 
nement de la valve 28. II doit d'ailleurs etre enten- 
du que, sans sortir du cadre de rinventton, on pour- 
rait supprimer la valve 28 ou tout autre moyen 
automatique de limitation du deplacement des bras, 
et pre^'oir simplement un dispositlf avertiaseur 
tds que les iampes 118, 120, ou les Idaxons 119, 
121, la manoeuvre de securite consistant a arre- 
ter le deplacement des bras etant alors executee 
k la main par le conducteur du chariot. On pre- 
ftre cependanl, suivant Tinvcntion, prevoir un dis- 
positlf de comroande automatique td que cdui com- 
prenant la valve 28, assurant Tarret automatique 
dn deplacement des bras. 

II ressort dei la description qui precede que le 
dispositlf de commande objet de Tinvention permet 
de limiter la translation lalerale du plan media- 
teur des bras d'un chariot de manutention a Tin- 
terieur d^une plage de securite de part et d^autre 
du plan de symetrie du chariot lui-meme, suppri- 
mant ou reduisant ainsi le risque de basculement 
lateral du chariot sous Teffel d'une chiarge depor- 
tee, lout en permetlanl d'ecarter les bras sur toute 
I'etendue de ieur course pour saisir des charges 
de dimension maximale. En outre, ce dispositif, 
lorsqu-il empeche un deplacement excessif dans 
un sens, permet toujours le deplacement dans 
Tautre sens ainsi que le deplacement. relatif des 
bras pour liberer la charge. 

.11 doit etre entendu que Ton pourrait apporter 
de nombreuses variantes aux modes de realisation 
representes et decrits sans s'ecarter de I'esprit de 
Tinvention. 

uisUME 

LMnvention a pour objet un chariot de manuten- 
tion ou diariot ^evateur, du genre de ceux presen- 
tant deux bras aptes a saisir une charge entre eux, 
ces bras pouvant subir d'une part un deplacement 
horizontal soHdaire, transversalement par rapport 
au plan de symetrie du chariot, notamment pour 
€ riper » la charge, et d'autre part un deplacement 
relatif de rapprochement ou d'eloignement mutuels 
notamment pour serrcr ou liberer la charge, ce 
chariot etant remarquable notamment en ce qu'il 
comprend des moyens decelant un deplacement 
transversal ou deport du plan mediateur des deux 
bras par rapport au plan de symetrie du chariot et 
agissant, quand ce deport a atteint une limite de 
securite d*un cote ou de i'autre dudit plan de syme- 
trie, sur des moyens d'avertissemenl ou de com- 
mande. 



L'invention comprend encore des modes de 
realisation de ce chariot de manutention, remarqua- 
hies notammoit par les particularites aoivanted pri- 
ses ifidement ou en toute combinaison op6rante : 

a. Les moyens de commande agissent, quand 
le deplacement du plan m6diateur dea braa a atteint 
la limite de securite, pour empecher tout mouve* 
ment suscqitible d'augmenter iedit dseplaoement 
transversal (ou deport) du plan mUiiltear dea bras; 

6. Les moyens deodant le d^ort des bras com- 
prennent un organe de commande se deplagant ex- 
clusivement lors des deplacements des bras qui sont 
de nature a modifier la position de leur plan mir - 
diateur, mais restant immobile lors des deplace- 
ments des bras qui laissent cette position inchan- 
gee; 

c. Le deplacement des bras etant effectue au 
moyen de verins hydrauliques ou pneumatiques 
a double effet, les moyens dc commande selon o 
comprennent notamment un dbposi^ de valve em- 
pgclmnt radmisaion de fluide sous pression aux 
verins dans un sens determine de maniere a em* 
pecher le deplacement des bras dana le sens qui 
augmenterait le deport; 

d. Le dispositlf de valve selon c, qui peut etre 
constitue notamment par une paire de dapeta.d'ar- 
ret, tout en empechant radmisaion de fluide au* 
verins dans le sens qui tendrait k augmenter le de- 
port, permet toutefois Tadmission de fluide aux 
verins dans le sens qui provoquerait un deplace- 
ment (global ou rdatif) reduisant ie deport ou le 
laissant inchange; 

e. Les moyens sp^ifies en b penvent com- 
prendre une chaine sans fin portce par ledit or- 
gane de commande et mobile par rapport a lui, 
cette chaine iXant rdiee a chacun des deux bras de 
maniere a rester immobile par rapport k I'organe 
de commande lors des mouvements de bras qui 
modifient la position de leur plan mediateur, et k 
se deplacer par rapport a I'organe . de commande 
lors des mouvements de bras qui laissent cette por- 
tion inchangee; 

/. Les moyens specifies en b peuvenf , en varianle, 
comprendre une paire de cremaifleres solidaires des 
bras respectifs et engrenant avec un ocuplusienrs 
pignons monies a rotadon sur i'organe . de com- 
mande ; 

g. Les moyens specifies en 6, pcuvcnt encore, en 
variante, comprendre un embidlage du genre « d- 
seaux de Nuremberg » dont les points extremes 
sont relies aux bras respectifs et dont Ie point 
milieu est articule a I'organe de commande; 

h. Le dispositlf de valve selon c comprend deux 
dapets d'arret associes aux verins respectifs et 
dont I'un ou I'autre est aotionne par I'organe de 
commande, sdon Ie sens du deport, pour arreter 
I'admission du fluide sous pression vers le verin 
oorrespondant; 
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f. Les verins sont commandes par un dispositif 
de valve seiectrlce qui branche les deux verins cn 
serie sur 3a source de pression pour commander un 
deplacement solidaire des deux bras (notamment 
pour le ripage d'une charge), et qui les branche 
en parallSe pour commander un deplacement re- 
latif des deux bras (notamment pour la saisie ou 
Tabandon de ia charge), et chacun des clapets 
selon h peut etre actionne par i'organe de com- 
mande pour empecher Tadmission de fiuide au verin 
corrrspondant dans ie sens qui provoquerait un 
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deplacement du bras comma nde par ce verin vers 
i^autre bras; 

/. L*organe de commande presente des rampes 
qui agissent, par exemple au moyen de leviers ar- 
ticules et de poussoirs, sur les clapets d'arret res- 
pectifs. 
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